


































































バランスのとれている時とすると、予測不能な外乱に対して強い 1 脚ロボット になるのではない
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デルタリンクロボットの関節を以下の図 3 のように区別するとする。この図 3 は参考文献を参考
にして作成したものである。デルタリンクロボットの足先を動かすために、逆運動学を足先の位
置を指定したときそれぞれのモータを何度回転させればよいかを求めた。求める方針としては、











C x , y , z , D x , y , z , E x , y , z , 𝐷𝐸 𝑟 , 𝐸𝐶 r  
 
今回のジョイントから D は円運動を行い、C は球面上を運動するような機構になっている。そこ




motor1: x 0 
motor2: y √3𝑥 
motor3: y √3𝑥 
 
得られた結果を以下に示す。ただし、モータ 1 から接続されているリンクの E の z 座標をz 、モ
ータ 2 から接続されているリンクの E の z 座標をz 、モータ 3 から接続されているリンクの E の
z 座標をz  とする。 
 
z
2𝐴𝑧̅ 𝑚𝑦𝑧̅ 𝑛𝑦 2𝐴𝑧̅ 𝑚𝑦𝑧̅ 𝑛𝑦 4 𝑧̅ 𝑦 𝐴 𝐴𝑚𝑦 𝑦𝐶
2 𝑧̅ 𝑦
  … . 1  
z
8𝐴𝑧̅ 𝛼 𝑧̅ 𝑛𝛼 8𝐴𝑧̅ 𝛼 𝑧̅ 𝑛𝛼 4 4𝑧̅ 𝛼 4𝐴 𝛼 𝐴 𝛼 𝐶
2 4𝑧̅ 𝛼
  … . 2  
z
8𝐴𝑧̅ 𝛽 𝑧̅ 𝑛𝛽 8𝐴𝑧̅ 𝛽 𝑧̅ 𝑛𝛽 4 4𝑧̅ 𝛽 4𝐴 𝛽 𝐴 𝛽 𝐶
2 4𝑧̅ 𝛽





𝑟 𝑟 𝑥 𝑥 𝑦 𝑦 𝑧 𝑧  
C x 𝑦 𝑧 𝑟  
?̅? 𝑥 𝑥 , 𝑦 𝑦 𝑦 , 𝑧̅ 𝑧 𝑧 , l 2x , 𝑚 2𝑦 , 𝑛 2𝑧  
𝛼 √3?̅? 𝑦 , 𝛼 √3𝑙 𝑚 √3?̅? 𝑦 , 𝛽 √3?̅? 𝑦 , 𝛽 √3𝑙 𝑚 √3?̅? 𝑦  
 
 






  … . 4  
 
とすればよい。ただし 1，2，3 の添え字は省略してある。 
 
様式６ 













































1 3 5 7 9 11131517192123252729313335373941434547495153555759
⼀直線上の移動
motor1 motor2 motor3







1 3 5 7 9 11131517192123252729313335373941434547495153555759
垂直跳躍
motor1 motor2 motor3 線形 (motor1)
様式６ 






















図 6 において、モータ 1 の回転角を直線近似すると右肩上がりになっているのが分かる。今
回実験した回数では問題なかったのだが、垂直跳躍を長時間行い続けると、𝐷𝐸が真上を向き
特異姿勢になってしまう可能性があると考えられた。 
 
 
今後は、作成したデルタリンクロボットを垂直跳躍と一直線上の移動を組み合わせ、よりスムー
ズに移動できるようにすることを計画している。これが達成することができれば、どうすれば式
(1)(2)(3)(4)を使い跳躍をさせることができるかを検討し、試行していくつもりである。これら二つ
のことが達成されれば、どんな所望の位置にも移動することが可能なロボットの開発にかなり近
づくと考えている。 
 
 
参考文献 
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